
Uygulamalarla Optimizasyon
ve Kontrol
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3. Özet ve sonuç
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Giriş ve tanımlar



Mühendislik-matematik matrisi
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Mühendislik-matematik matrisi
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Uygulamalarla optimizasyon ve kontrol
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Optimizasyonun tanımı

kısıtlı seçenekler arasından
en iyisini seçmek

optimizasyon problemi:

minimize
değişken

amaç(değişken)

bağlı değişken ∈ küme (kısıt)
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Optimizasyon - Örnek: Eşçevre problemi

Kraliçe Dido

maksimize
şekil

alan

bağlı çevre = sabit

5 / 16



Kontrolün tanımı

dinamik sistemlerde otonom
davranış tasarımı

başarım: tepki ≈ referans
dayanıklılık: belirsizlik ↛ başarım
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Kontrol - Örnek: Oda sıcaklığı
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Bölüm 2

Uygulamalar



Otonom yarış (Liniger)[1]

maksimize
etkiler

katedilen mesafe
bağlı model, ölçüm

konum ∈ pist
etki limitleri
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https://scholar.google.com/citations?user=amb0lc0AAAAJ


Roketlerde tahrikli indirme (Açıkmeşe)[2]

minimize
etkiler

yakıt tüketimi
bağlı model, etki limitleri

konum ∈ güvenli zarf
son konum = hedef
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https://scholar.google.com/citations?user=YEdJKr8AAAAJ


Seralarda iklim kontrolü (Chen ve You)[3]

minimize
etkiler

işletme maliyeti
bağlı model, ölçüm

iklim limitleri
etki limitleri
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https://doi.org/10.1016/j.jprocont.2021.10.004


Dijital devre optimizasyonu (Boyd)[4]

minimize
boyutlar

zaman gecikmesi

bağlı güç limiti
alan limiti
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https://scholar.google.com/citations?user=GExyiRkAAAAJ


Optimal güç akışı (Lavaei)[5]

minimize
üretim

güç üretim maliyeti
bağlı üretim = talep

güç iletim limitleri
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https://scholar.google.com/citations?user=fVo3u5wAAAAJ


Trafik akış kontrolü (Papageorgiou)[6]
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https://scholar.google.com/citations?user=sr8TOTQAAAAJ


Hücre popülasyon kontrolü (Khammash)[7]
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https://scholar.google.ch/citations?user=3ORgisoAAAAJ


Protein katlanması (Arkun ve Erman)[8]

minimize
kuvvet

enerji + entropi
bağlı model (F = ma)

başlangıç durumu

analitik çözüm:

kuvvet = kazanç·
düzenleniş(zaman)
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https://scholar.google.com.tr/citations?user=YmVNrIgAAAAJ


Bölüm 3

Özet ve sonuç



Özet ve sonuç

▶ optimizasyon ↔ mühendislik tasarımı
▶ kontrol ↔ otonom davranış tasarımı
▶ optimizasyon ve kontrol, farklı

mühendislik dallarını bağlayan ortak
bir dil ve platform işlevi görebilir

isik.sirmatel@gmail.com
sirmatel.github.io/MFSslaytlar.pdf
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https://sirmatel.github.io/MFSslaytlar.pdf


Kaynakça I

[1] Alexander Liniger, Alexander Domahidi, and
Manfred Morari. “Optimization-based autonomous racing
of 1: 43 scale RC cars”. In: Optimal Control Applications
and Methods 36.5 (2015), pp. 628–647.
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